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@ System© do security pour vehicule automobBe. 

@ Systeme de cecuntt pour vehiaie mrtorrw 
bSe, comportant des moyens pour commander 
au moms un organe de security en situation de 
retoumement du vehicule automobBe, caracts- 
rise par te fait qu*fl comporte un gyrometre (10) 
mesurant la Vitesse de rotation de rod is et des 
acceJerametres (11, 12, 13) et des moyens 6lec- 
troniques (9) pour trader les signaux de ce 
gyrornetre et des accelerometres pour 
commander ractionnement de I'organe de 
securfte. 
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SYSTEME DE SECU RITE POUR VEHICULE AUTOMOBILE 



la \n 6»tmltt Invention a puur objet un sysl&n to de 

securite pour vfehteule automobile comprenant des 
moyens pour commander au moins un organs de 
securite en situation de re tourne merit du v6hicute. 

Pour des raisons <Je securite en cas de retoume- 
ment, on pre voft un arceau de securite fixe et dgployd 
sur les v^hictdes de type coup 6. Pour des rats oris 
esthetiques, on cherche a eviter cet arceau fixe. On 
a deja envisage de mooter un arceau escamotaWe 
abaisse en position de repos. Cet arceau se met euto- 
matlquement en position reievee des Famorce tfun 
retoumement 

.La presents invention a pour but de fournir un 
system© de securite d*un organ e de securite dont le 
paotage permet de discriminer, avec une bonne pre- 
cision, les cas de retoumement notamment Res aux 
derapages. 

Selon une caractenstjque, le systeme de securite 
comports un gyromfetre mesurant la Vitesse de rota- 
tion de routis et des acceierometres et des moyens 
etectronlques pour tratter les signaux de ce gyrometre 
et des acceierometres pour commander faction ne- 
meht de I'organe de securite. 

Seton une caracteristique, le systems comporte 
des moyens de tra dement pour caJcuier le rapport 
d'acceleration transversaJe sur ('acceleration verti- 
cal e et si ce rapport depose un seuQ predetermine 
pour autoriser ['integration de ta vitesse anguiaire de 
routis issue du gyrometre pendant une periode de 
temps predetermines et si le signal resultant de nnte- 
g ration depose une valeur seuB predetermines (SJ 
pour commander Pactionnement de I'organe de secu- 
rite. 

Selon une caracteristique, le systeme comporte 
des moyens de traitement pour calculer un module de 
racceJferalion dans le plan du vehicuie a partir des 
signaux d'acceleration tongitudinale et d'acceierauon 
transversaJe des acceierometres si cette valeur 
depasse un seuil predetermine pour autoriser flnte- 
gration de la vitesse anguiaire de routis issue du gyro- 
metre pendant une periode de temps predetermine© 
et si le signal resultant de I'integration depasse une 
valeur seuil predetermine e (SJ pour commander 
i'actionnemertt de rorgane de securite. 

Selon une caracteristique, la commande du sys- 
teme de securite est actionnee lors de forte valeur de 
la vitesse de rotation de routis du v6hteula 

Selon une caracteristique, le systeme comporte 
des moyens de traitement pour calculer un module de 
('acceleration dans le plan du vehicuie a partir des 
ctgnaux d'acceleration transvorsale «t d'accAlAration 
longitudinale etsi ce module depasse un seuil prede- 
termine (S2) pour commander Tactionnement de la 
commande de rorgane de securite. 

Llnvention vo mfiintenant fttre d6crite avec plus 



de detail en so referant & un mode de reaflftauon 
donne a titre cTexempte et represente par les dessins 
annexes sur tesqueJs : 
5 -La figure 1 est une vue parttefle d*un vehicuie 
equipe au dtsposmt selon rinvemion, 

- La figure 2 est une vue en elevation du meca- 
nisme du disposftif, 

- La figure 3 est une vue de la commande asso- 
rt d6e au disposftif, 

- La figure 4 est un schema fbnctionnel de PeJec- 
tronique de pHotage du disposfttf, 

- La figure 5 estun schema de la strategic de pilo- 
tage. 

16 - La figure 6 est un schema de vehicuJe en dtffe- 
rentes situations de retoumement 
En se referant a la figure 1, le systeme comprend 
deux organes de securite 1. Cos organes sort des 
arceaus monies pJvotants autour (faxes longSudV 
20 naux 2 du vehicuie sur des supports 3 fixes laterale- 
ment a la caisse du vehicuie. II y a un arceau par 
siege. 

En position de repos, ces area aux sont replies 
dans la position A, derriere les sieges a rinterieurde 

25 Penveloppe de caisse. Us presentent des moyens 
d'accrochage cooperant avec des verrous 4. lis peu- 
vent se deploy er, en pivotant, jusqu*a ce que les orga- 
nes d'accrochage vierment s'endencher dans les 
verrous 4. Dans la position depJoyee reperee B, les 

so arceaux assurent la securite des passagers. Cheque 
arceau debet derriere le siege dans un plan transver- 
sal vertical. 

Le mouvement de pivotement est donne par des 
organes rfactionnement par exempte des verins 
95 pneumatiques 6 action nes chacun par du gaz haute 
pression contenu dans une cartouche 7. L'arrivee du 
gaz sous pression dans le verm 6 est controJee par 
une vanne pyrotechnique 5 command ea par une unite 
etectronique 9. 
40 L'eiectronique 9 recort les informations d\m gyro- 
metre 10 de me sure du routis, d*un acceJerometre 1 1 
longitudinal, d*un acceJerometre 12 transversa), (fun 
accelerometre 13 vertical. 

Les signaux de mesure prove nant des accelero- 
45 metres longitudinal et transversal 11 et 12 sont 
envoyes a un circuit de calcul 14 qui determine un 
module d'acceierauon dans le plan du vehicuie. Ce 
calcul est du type K T (y*) 2 ♦ Kl to 2 . I* sfenal du drcutt 
14 est envoy e a deux comparateurs 15 et 25 qui deter- 
so mlnent si le signal depasse ounon les seuS8S 4 etS e 
predetermines. 

Loc signaux provonant doc occ4l4rocnMree trant 
versa! et vertical 12 et 13 sont envoyes a un compa- 

rateur 1 6 determinant si le rapport -^jr. depasse un 
55 ynxN 

ooufl prt$d<5tcrrntn£> 
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Les slgnaux de sortie des circuits 15 et 16 sont 
envoyes par rintermediaire <Tun circuit CX1 17 A un cir- 
cuit 18. 

Le signal du circuit 25 envote un signal de valida- 
tion a una commande 24 par nnterm^dialre d*un cir- 
cuit OU 23. 

Le signal provenant du gyrometre a roufts 1 0 Indi- 
que la Vitesse anguJaire de roulis. Ce signal est 
envoye a un circuit dTntegratfon 1 8 assurant I'lntegra- 
tfon du signal Vitesse du gyrometre a roUls 10 et a un 
comparateur 22. Le circuit d'integ ration 19 recoit le 
signal du circuit 18. 

LTntegration du signal vftesse de roufis est assu- 
rer par le circuit 19 pendant une periode de temps 
predetermines. Ce signal integre est envoye a un 
comparateur 20 qui. si le signal depasse un seu3 pre- 
determine S3, envoie un signal de validation a une 
commande 24 par Hrrterrnediaire d*un circuit OU 23. 
Cette strategic permet tfintegrer le signal Vitesse de 
rouSs pendant des periodes de temps fin'tos. ce qui 
permet de s'affranchir airtsi des problemes de derive 
dOs aux offsets. 

Le signal du gyrometre 10 est envoye a un 
comparateur 22 determinant si le signal depasse un 
seufl predetermine S* Le signal de sortie du compa- 
rateur 22 est envoye avec le signal du comparateur 20 
sur le circuit OU 23 commandant le disposltif 24 

d'actionnemenl du vArin. 

Les drff erents seuSs et la periode de temps durant 
laquelle on autorise Tintegration sont dermis en fo no- 
tion du vehicule (structure, dynamique). 

La commande eiectronique du systeme UeiH 
compte des diverse s situations de re tournament 

Si le seu9 S, est depasse, cfest-a-dire si le rapport 
acceleration transversals 12 stir acceleration verti- 
cals 1 3 est superieur a ce send, integration du signal 
du gyrometre 10 est realfeee pendant la periode de 
temps AT definie par le circuit 18. Si la valeur de cette 
integrate est superieure au seuil S b le comparateur 
20 declenche la commande du systeme de securite. 
Cette commande intervient, en particulier, en cas de 
retbumement sur plan incline (Ttgure 6A). Dans ce 
cas, le vecteur M» sort du triangle de substentation du 
vehicule (triangle de substentation defini par la hau- 
teur du centre de gravite et la derro-voie du vehicule. 

Ce cas peut aussl se produire en cas de dera- 
paoe suM d'une reprise <f adherence ou (Tun obstacle 
(figure 6C). Ce derepage peut se produire meme sous 
faible acceleration transversale si le vehicule est sur 
un sol de faible adherence. 

Au moment de la mprififl rf adherence nil du char. 
contra robstade, le rapport d* acceleration transver- 
sale sur acceleration verticale peut de passer le seuH 
S t et autoriser {'integration du signal vitesse angulaire 

du routfe 10. 

Si la vaJeur du module de ('acceleration dans le 
plan horizontal du vehicule donne par ('expression K T 
(rr) 2 + K (Tl) 2 est superieure au seuil S 4r nntegration 



du signal du gyrometre 10 est realfeee parle circuit 19 
pendant la periode de temps AT definie par le circuit 
18. Si la valeur de Hntegrale depasse le seuD S* le 
comparateur 20 declenche la commande de I'arceau. 

5 Cette commande intervient dans les cas 3lustres figu- 
res 6B, 6C deja pris en compte dans le cas precedent 
Mais on fait intervene la notion ^anticipation tnteres- 
sante pour obtenir un meilleur temps de reponse en 
comportement dynamique du vehicule. 

10 SI la valeur de la vttesse angulaire de roulls est 
superieure au seuB S 3 , le comparateur 22 declenche 
la commande de I'arceau. 

Si la valeur du module de r acceleration dans le 
plan horizontal du vehicule est superieure au seuB S5. 

15 on declenche la commande de I'arceau. Cette 
commande intervient notamment en cas de choc late- 
ral violent 

Le systeme da securite pourrait etre applique a 
d*autres organes de securite qu'un arceau de secu- 
20 rite. 

En resume, le disposltif eiectronique dont le 
schema synoptique est donne figure 4. permet ta mise 
a feu du verin lorsque I 'une au moins des cond&Jons 
suivantes est reallsee : 
25 -le module de I'acceJeration dans le plan horizon- 
tal du vehicule est superieur au seuil S5. 
— la Vitesse angulaire de roulis est superieure au 

oeu2 

• Le module de {'acceleration dans le plan hori- 
30 zontal du vehicule est superieur au seuD S 4 et 
Tangle de roulis est superieur au seuD S* 
- le rapport atu6l6raUon transversals sur accele- 
ration verticale est superieure au seuil &| et 
Tangle de roulis est superieur au seuil S> 

35 

Revendlcatlons 

1. Systeme de securite pour vehicule automobile. 

40 comportant des mo yens pour commander au 
moins un organe de securite en situation de 
retoumement du vehicule automobile, caracte- 
rise par le fait quTl comporte un gyrometre (10) 
mesurant la vitesse de rotation de roulis et des 

45 acceierometres(11, 12, 13} et des mo yens elec- 
tronioues (9) pour trailer les signaux de ce gyro- 
metre et des acceierometres pour commander 
I'actionnement de Torgane de securite. 

so 2. Systeme selon la revendlcationl.caractetise par 
In fa if c\ifB compart & ftes mnyttn* de traftemsnt 
pour catculer le rapport d'accele ration transver- 
sale sur ('acceleration verticale et si ce rapport 
depose un seuil predetermine pour autoriser 

a ('Integration de la vttocco angulaire de roulis lectio 

du gyrometre (10) pendant une periode de temps 
predetermines et si le signal resultant de I'inte- 
gration depose une valeur seuB pred&ermJnee 
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(SJ pour commander I'acUonnement de I'organe 
de securite. 

3. Systems selon Tune quelconque des revendtea- 
tions precedentes. caracterise par le fait qu*i 5 
comports des moyens de traltement pour caJculer 

un module de Taccelerafion dans le plan du vehi- 
cute a partirdes signaux d'acceleration longftudl- 
nale et d'acceleration transversals des 
accelerometres et si cette valeur depasse un 10 
seufl predetermine pour autortser rintegratton de 

la vtlesse anyuialf o de rouHs issue du gyrometre 
(10) pendant une pedlode de temps predetermi- 
nes et s! ie signal resultant de rintegration 
depasse une valeur seuB predetermlnee (SJ is 
pour commander t'ecuonnement de r organs de 

4. Systeme selon l"une quelconque des revendlca- 
tions precedentes, caracterfee par le fait que la 20 
commando du systeme de s6curtts est action nee 

lore de forte valeur de la vftesse de rotation de 
roulls du vehicuie. 

5. Systeme selon la revendlcationl, caracterise par 25 
le fait quTl comporte des moyens de traits me nt 
pour caJculer un module de racceleratJon dans le 
plan du vehicuie a partlr des signaux d'accelera- 
tion transversals et d'acceleration longitudinals 

et si ce module depasse un seuP predetermine so 
(S 6 ) pour commander Taction nement de la 
commando de Torgane de securite. 

6. Systeme selon IW quelconques des revendtea- 
lions precedentes, caracterise par le rait que 
Torgane de securite est un arceau mobile de 
securite. 

7. Systeme selon la revendication 6, caracterise par 

le fait que cet arceau (1) est monte pivotant 40 
autour d*un axe longitudinal (2) du vehicuie et 
porte des moyens d'accrochage susceptibles de 
s'endencher dans un verrou. 

8. Systeme selon Tune quelconque des revendica- 45 
tions 6 et 7, caracterise par ie fait quU comporte 
deux arceaux assodes chacun a un siege. 
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FIG. 5 
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I -PLAN INCLINE { QUASI- STATIOUE ) 



FIG. 6a 




H-RETOURNEMENT SOUS ACCELERATION TRANSVERSALE 
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ID -DERAPAGE + REPRISE D'ADHERENCE OU OBSTACLE 




FIG.6c 
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